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3.1 Langkah–langkah Penelitian 
 
Gambar 3.1 Diagram Alir Penelitian 
Gambar 3.1 merupakan tahapan-tahapan penelitian dalam penyelesaian 
tugas akhir ini.Tahapan–tahapan penelitian yang dilaksanakan adalah sebagai 
berikut: 
a. Studi Literatur 
Studi literatur sangat dibutuhkan sebagai penunjang dalam menyelesaikan 
penelitin yaitu dengan mengumpulkan teori–teori yang mendukung serta berkaitan 
21 
 
Aditya Hida Nurghafiri, 2019 
PERANCANGAN SIMULATOR SISTEM PENGONTROLAN CONVEYOR BATUBARA PLTU 
MENGGUNAKAN METODE PEMBACAAN PUTARAN MOTOR BERBASIS ARDUINO ATMEGA2560 
Universitas Pendidikan Indonesia    I    repository.upi.edu    I    Perpustakaan.upi.edu 
dengan pengontrolan on/off motor DC menggunakan rotary encoder dan sensor 
inframerah berbasis arduino, serta pengontrolan kecepatan motor menggunakan  
driver  L298 sebagai pengatur PWM. 
b. Perancangan Sistem 
Pemaparan tentang sistem akan dijelaskan pada sub bab berikutnya. 
c. Mengumpulkan Alat dan Bahan 
Berdasarkan perencanaan yang telah disusun, maka selanjutnya dilakukan 
pencarian dan pemilihan bahan–bahan serta alat bantu yang dibutuhkan untuk 
membuat sistem belt conveyor keseluruhan. 
d. Pengerjaan dan Pengujian Alat 
Konsep pengontrolan on/off motor DC menggunakan rotary encoder dan 
sensor inframerah berbasis arduino ini akan diaplikasikan dalam sebuah simulator 
belt conveyor, akan dikerjakan sesuai dengan perencanaan dan diuji agar dapat 
dilakukan evaluasi dan perbaikan yang lebih lanjut. 
e. Kesimpulan 
Pemaparan tentang hasil dari sistem pengontrolan yang telah dirancang. 
 
3.2 Tempat Kegiatan 
Perancangan proyek akhir dilakukan di tempat tinggal penulis yang 
berlokasi di Desa Padahanten, Kecamatan Sukahaji, Kabupaten Majalengka. 
 
3.3 Ruang Lingkup Kegiatan 
Menghindari meluasnya topik permasalahan, maka perlu adanya batasan 
masalah sebagai berikut. 
1. Mikrokontroler yang digunakan sebagai kendali sistem adalah arduino 
mega 2560. 
2. Pemograman menggunakan software Arduino IDE. 
3. Menggunakan modul sensor inframerah sebagai pendeteksi benda dan 
menggunakan rotary encoder KY-040 sebagai pembaca putaran. 
4. Menggunakan motor DC type Gearbox sebagai penggerak. 
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3.4 Diagram Alir Sistem 
 
 
Gambar 3.2 Diagram Alir Sistem 
Gambar 3.2 merupakan proses kerja dari sistem pengontrolan yang 
dirancang. Sensor inframerah akan mendeteksi objek yang masuk pada jalur belt 
conveyor lalu keseluruhan sistem akan berjalan. Ketika sistem belt conveyor 
berjalan rotary encoder melakukan pembacaan terhadap putaran belt conveyor 
tersebut, kemudian jika salah satu motor berhenti maka rotary encoder akan 
berhenti melakukan pembacaan lalu mengirimkan sinyal kepada sistem kendali 
untuk menghentikan semua sistem belt conveyor  dan buzzer yang dipasang pada 
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belt conveyor tersebut akan berbunyi, pada layar LCD akan tertera informasi 
bahwa belt conveyor tersebut bermasalah.  
3.5 Alat dan Bahan 
Peranca ngan ini akan digunakan berbagai alat dan bahan diantaranya: 
1. Alat 
a) Gergaji besi 
b) Tang 
c) Obeng 
d) Amplas besi 
e) Bor listrik beserta mata bornya 




a) Arduino Mega 2560 
b) Arduino Mega Sensor Shield 
c) Driver L298 
d) Sensor inframerah halang rintang 
e) 3 buah Rotary Encoder 
f) 3 buah Motor DC 
g) Power supply 
h) LCD 
i) 3 buah Buzzer 
j) Kabel Jumper 
k) Lem besi 
l) Plat alumunium 
m) Belt 
3. Software 
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3.6 Perancangan Sistem 
Secara garis besar perancangan sistem ini dibagi menjadi dua bagian utama, 
yaitu: 
1. Perancangan hardware (perangkat keras), perancangan dari sistem yang 
akan dibangun yang meliputi perancangan mekanik dari belt conveyor 
dan perancangan rangkaian komponen-komponen sistem belt conveyor 
serta pemilihan catu daya. 
2. Perancangan software (perangkat lunak), yang meliputi program yang 
akan dimasukkan kedalam arduino mega untuk mengatur input sensor, 
pengontrolan on/off motor dan pengaturan kecepatan motor DC. 
 
3.6.1 Perancangan Hardware (Perangkat Keras) 
1. Perancangan mekanik simulator belt conveyor 
Proyek akhir ini menggunakan bahan alumunium berbentuk persegi panjang 
sebagai rangka dari conveyor. Penggunaan Alumunium ini dikarenakan lebih kuat 
dan lebih mudah untuk diatur dalam hal perakitan mekanik. 
 
Gambar 3.3 Ukuran perancangan mekanik simulator belt conveyor 
Ukuran tiap conveyor seperti terlihat pada gambar 3.3 dibuat dengan panjang 
15 cm,  lebar 10 cm, dan tinggi keseluruhan 10 cm. Bahan belt pada perancangan 
ini menggunakan belt yang terbuat dari bahan elastis yang berukuran dengan 
panjang 35 cm, dan lebar 5 cm untuk tiap conveyor. 
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Gambar 3.4 Mekanik perancangan simulator belt conveyor 
 Sistem belt conveyor pada proyek akhir ini menggunakan 3 buah belt 
conveyor yang dirangkai seperti terlihat pada gambar 3.4. Perancangan ini 
disesuaikan dengan kondisi jalur belt conveyor sistem unloading  PLTU 
Indramayu dengan tiga buah motor DC sebagi penggerak, tiga rotary encoder dan 
satu buah sensor inframerah. 
2. Perancangan rangkaian komponen sistem kontrol 
a. Rangkaian sensor inframerah 
 
Gambar 3.5 Rangkaian sensor inframerah 
Gambar 3.5 merupakan rangkaian sensor inframerah yang dihubungkan 
pada mikrokontroler arduino mega melalui perantara arduino mega sensor shield. 
Sensor dihubungkan dengan pin A3 sebagai input VCC dan GND, output dari 
sensor dihubungkan pada pin A1 mikrokontroler. 
Perancangan rangkaian inframerah ini digunakan sebagai alat pendeteksi 
yang memberikan respon terhadap objek yang melewati sensor untuk 
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menjalankan motor dengan program yang telah ditanamkan pada sistem 
pengontrol (Arduino Mega 2560).  
b. Rangkaian rotary encoder 
Terdapat lima pin yang ada pada rotary encoder, namun pada perancangan 
ini pin switch tidak dikoneksikan pada sistem pengontrolan dikarenakan rotary 
encoder ini digunakan hanya untuk pembacaan putaran. Pin pada rotary encoder 
yang harus dihubungkan ke sistem pengontrolan motor belt conveyor yaitu: 
1. Ground (GND) 
2. VCC (5V) 
3. Signal Out A 
4. Signal Out B 
 
Gambar 3.6 Rangkaian rotary encoder 
Gambar 3.6 merupakan rancangan dari rangkaian rotary encoder, 
penggunaan rotary encoder pada perancangan ini berfungsi sebagai pembaca 
putaran dari belt conveyor, untuk menampilkan data dari putaran rotary encoder 
yang didapat maka ditambahkan sebuah LCD berukuran 16x2 dan buzzer untuk 
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c. Rangkaian driver L298 
 
Gambar 3.7 Rangkaian driver L298 
Gambar 3.7 adalah rangkaian Driver L298 yang dihubungkan pada 
mikrokontroler. Penggunaan Driver L298 berfungsi sebagai pengatur kecepatan 
dari tiap motor pada belt conveyor. Driver L298 dihubungkan dengan catu daya 
sebagai input power untuk menjalankan sistem pengontrolan dan motor DC pada 
belt conveyor. 
3. Pemilihan catu daya 
Pemilihan catu daya ini mengacu kepada beban keseluruhan dari rancangan 
rangkaian keseluruhan sistem. Berikut adalah data konsumsi daya beban 
keseluruhan sistem.  
Tabel 3.1 Konsumsi daya beban rangkaian 
Jenis beban Tegangan kerja(V DC) Arus (mA) Daya (mW) 
Arduino Mega 2560 5 50 250 
Driver Motor L298 5 36 180 
Sensor inframerah 5 36 180 
Rotary encoder 5 3x10 150 
Motor DC 9 3x140 3780 
LCD 16x2 5 160 800 
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Data pada tabel 3.1 diketahui bahwa pemilihan catu daya sebagai supply 
rancangan sistem memerlukan tegangan 9 V DC untuk menjalankan motor DC 
dan 5 V DC untuk komponen lainnya dengan daya minimal 5,8 W. Penggunaan 
driver L298 pada perancangan rangkaian ini memberikan keuntungan dalam 
penggunaan input tegangan dikarenakan driver L298 ini mempunyai pin output 5 
V DC untuk keperluan komponen sistem kendali dengan input supply tambahan 
6-35 V DC. 
Berdasarkan data-data diatas maka catu daya yang digunakan pada 
perancangan ini akan menggunakan sebuah adaptor dengan spesifikasi tegangan 
output 9V DC dan arus  maksimal 900 mA dengan daya sebesar 8,1.W toleransi ± 
28% dari daya minimal yang dibutuhkan rangkaian.  
 
3.6.2 Perancangan Software (Perangkat Lunak) 
1. Software Arduino 
Perancangan proyek akhir ini software yang akan digunakan adalah Arduino 
IDE, walaupun masih ada beberapa software lain yang sangat berguna selama 
pengembangan arduino. 
Pemrograman pada software arduino ini dibuat untuk menjalankan 
rancangan sistem pengontrolan belt conveyor oleh arduino mega sebagai sistem 
kendali. Langkah pertama pemrograman dilakukan dengan memasukan library 
komponen yang dipakai pada rangkaian kemudian dilanjutkan dengan 
pemrograman inisialisasi penempatan pin yang akan digunakan. 
Pin A1  terhubung dengan output dari sensor inframerah, pin 5, 6, 7, 8, 9 
dan 10  terhubung dengan driver L298,  pin 18, 20, dan 21 pada arduino sensor 
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Tabel 3.2 Konfigurasi pin sistem 
PIN Input/Output PIN Input/Output 
5 ENB L298 28 BUZZER 3 
6 IN4 L298 40 OUT A ENCODER 1 
7 IN3 L298 41 OUT B ENCODER 1 
8 IN2 L298 42 OUT A ENCODER 2 
9 IN1 L298 43 OUT B ENCODER 2 
10 ENA L298 44 OUT A ENCODER 3 
18 IN LCD 45 OUT B ENCODER 3 
20 SDA LCD A1 OUT INFRAMERAH 
21 SCL LCD A3 IN INFRAMERAH 
26 BUZZER 1 VCC V IN ARDUINO 
27 BUZZER 2 GND GROUND 
 
 Tabel  3.2 merupakan inisialisasi dari  penempatan pin-pin yang akan 
digunakan dalam perancangan sistem yang meliputi penempatan pin sensor 
inframerah, driver L298, rotary encoder, buzzer dan LCD. Langkah selanjutnya 
adalah membuat program  untuk mengatur kecepatan dari tiap motor DC yang 
digunakan. 
 
Gambar 3.8 Program pengaturan PWM 
 Gambar 3.8 adalah rangkaian program yang digunakan untuk mengatur 
kecepatan  motor DC dengan pemberian nilai PWM dengan rentang nilai 0-255, 
tergantung kecepatan motor yang diperlukan dalam sistem.  
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 Setelah selesai membuat program  pengaturan kecepatan motor, langkah 
selanjutnya adalah pembuatan  program  rotary encoder dan sensor inframerah.  
 
Gambar 3.9 Program rotary encoder 
 Cara kerja dari program seperti yang terlihat pada gambar 3.9 yaitu ketika 
rotary encoder yang dihubungkan dengan poros motor berputar maka program 
akan mulai membaca perputaran dari rotary encoder tersebut.  Jika rotary encoder 
berhenti melakukan pembacaan, setelah jeda 150 milidetik motor akan ikut 
berhenti lalu menampilkan informasi pada layar LCD lalu akan menyalakan 
buzzer yang dipasang pada sistem belt conveyor tersebut. 
 
Gambar 3.10 Program sensor inframerah 
 Gambar 3.10 adalah program dimana sensor inframerah diatur untuk 
menjalankan motor ketiga DC selama 400 milidetik terhitung dari awal 
pembacaan objek oleh sensor inframerah kemudian otomatis akan berhenti, 
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program ini akan terus bekerja berulang ulang kecuali terdapat motor yang 
bermasalah. 
